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 新しく開発した 2 足スケーティングロボット BSR-4 は脚部 8 自由度，足先の車輪格納用に 2
自由度設けており合計 10 自由度となっている．モータの駆動には SH2 マイコンを用いて制御し
ている． 
 実験では車輪格納機構による車輪の格納及び非格納を行うことに成功した．また，滑走移動か
ら車輪格納機構によるブレーキをかけ機体を止めることに成功した．両足滑走実験では足先を sin
波で動かすことに成功した． 
 今後の課題として，より強力なモータの使用，減速比を大きくすること，また車輪格納状態か
ら歩行動作を行うプログラムの開発，及び機構の見直しが必要である． 
 
